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(67)  Eine multifunktionale Sensoreinheit (10), wel-
che zum Ermitteln von Kontrollinformationen zur Ver-
wendung in der Lichtsteuerung vorgesehen ist, umfasst
einen bildauflésenden Digitalsensor, eine dem Digi-
talsensor zugeordnete Optik sowie eine Recheneinheit,
welche dazu ausgebildet ist, auf Basis der von dem Di-
gitalsensor erfassten Bildinformationen die Kontrollinfor-
mationen zu berechnen, wobei die Recheneinheit ferner
dazu ausgebildet ist, die einem Bewertungsbereich (A,
B, C, D) zugeordneten Bildinformationen zum Berechnen
der Kontrollinformationen auszuwerten und wobei der

Multifunktionale Sensoreinheit und Verfahren zur Justierung der Einheit

Bewertungsbereich (A, B, C, D) ein Teilbereich des von
dem Digitalsensor und der Optik erfassten gesamten
Bildbereichs ist. Zum Definieren eines Bewertungsbe-
reichs (A, B, C, D) oder eines beim Berechnen der Kon-
trollinformationen zu ignorieren Bereichs wird eine Posi-
tionsgeber-Einheit (20) in dem von dem Digitalsensor
und der Optik erfassten Bildbereich positioniert. Die Sen-
soreinheit (10) erfasst eine von der Positionsgeber-Ein-
heit (20) abgegebene optische Kennung und legt auf Ba-
sis dieser erfassten Kennung einen Bewertungsbereich
oder einen Bereich, der beim Berechnen der Kontrollin-
formationen zu ignorieren ist, fest.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Justieren bzw. Konfigurieren einer multifunktionalen
Sensoreinheit, welche dazu vorgesehen ist, Kontrollin-
formationen zur Verwendung in der Lichtsteuerung zu
ermitteln. Ferner betrifft die vorliegende Erfindung eine
entsprechende multifunktionale Sensoreinheit.

[0002] Der Einsatz von Sensoren zur Steuerung von
Beleuchtungseinrichtungen ist seit langer Zeit bekannt.
Ist beispielsweise gewiinscht, dass innerhalb eines
Raums bzw. eines zu beleuchtenden Bereichs eine be-
stimmte Helligkeit vorliegt, so kann dieses Ziel in der Re-
gel lediglich dadurch erreicht werden, dass Informatio-
nen Uber die aktuell vorliegende Helligkeit ermittelt und
bei der Ansteuerung des Kunstlichts, also einer oder
mehrerer Leuchten berilcksichtigt werden. Auch eine
entsprechend automatisierte Ansteuerung von Abschat-
tungseinrichtungen wie Jalousien oder dergleichen er-
folgt in der Regel dadurch, dass mit Hilfe von Sensoren
das auf die Fassade des Gebaudes auftreffende Aullen-
licht ermittelt wird. SchlieRlich ist zum Realisieren einer
energieeffizienten Beleuchtung oftmals vorgesehen,
dass die Helligkeit innerhalb eines Bereichs lediglich
dann erhdht wird oder Gberhaupt die Beleuchtung akti-
viert wird, wenn festgestellt wird, dass sich in diesem
Bereich auch tatsachlich Personen aufhalten bzw. be-
wegen.

[0003] Grundsatzlich gesehen gibt es also verschie-
dene Arten von Sensoren, Uiber welche bestimmte Be-
reiche eines Raums Uberwacht bzw. beurteilt werden,
um dann entsprechende Kontrollinformationen flr die ei-
gentliche Steuerung der Beleuchtung und dergleichen
zu erhalten.

[0004] Da bei einer komplexeren Beleuchtungssteue-
rung oftmals innerhalb eines einzigen Raums mehrere
zu Uberwachende Bereiche vorliegen und zusatzlich ne-
ben Helligkeitsinformationen auch Informationen Uber
die Anwesenheit von Personen gesammelt werden mis-
sen, ist bei einer klassischen Vorgehensweise, bei der
jeder Bereich von einem eigenen Sensor Giberwacht wird,
der Einsatz einer Vielzahl entsprechender Sensoren er-
forderlich. Dies ist selbstverstandlich einerseits mit ei-
nem hohen Kostenaufwand sowie andererseits mit ei-
nem hohen Aufwand beziglich der Montage der Senso-
ren und Anbindung dieser an das gesamte System ver-
bunden.

[0005] Um eine derartige Problematik zu umgehen,
wird deshalb in der WO 2011/124722 A1 der Einsatz ei-
ner so genannten multifunktionalen Sensoreinheit vor-
geschlagen. Vereinfacht gesagt weist diese multifunktio-
nale Sensoreinheit Mittel zum Erfassen von Bildinforma-
tionen des zu Giberwachenden Raums bzw. Bereichs auf,
in der Regel einen optischen Digitalsensor, wobei dann
diese Bildinformationen ausgewertet werden, um Infor-
mationen Uber die aktuell vorliegende Helligkeit inner-
halb des Raums zu erhalten und/oder die Anwesenheit
bzw. Bewegung von Personen festzustellen. Hierbei
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werden also die von dem Digitalsensor zur Verfligung
gestellten Bildinformationen analysiert, um daraus wie-
derum Steuerinformationen fiir die Lichtsteuerung zu ge-
winnen. Dabei wird allerdings in der Regel nicht das ge-
samte von dem Digitalsensor erfasste Bild bewertet, son-
dern es werden einzelne so genannte Bewertungsberei-
che definiert, die hinsichtlich der Lichtsteuerung unter-
schiedliche Funktionen erfiillen. So kann beispielsweise
ein erster Bewertungsbereich dahingehend ausgewertet
werden, dass die in diesem Bereich vorliegende Hellig-
keit als Steuerinformation zum Dimmen derjenigen
Leuchten genutzt wird, welche fir die Beleuchtung die-
ses Bereichs zustéandig sind. In diesem Fall wird also die
diesem Bereich zugehdrige Bildinformation dahinge-
hend ausgewertet, dass eine Helligkeitsinformation ge-
wonnen wird. Ein anderer Bewertungsbereich wiederum
kann dazu genutzt werden, die Anwesenheit von Perso-
nen festzustellen, um generell die entsprechende Be-
leuchtung des Raums zu aktivieren bzw. zu deaktivieren.
Die Bildinformationen dieses Bereichs werden dann also
im Hinblick auf die Frage ausgewertet, ob zeitliche Ver-
anderungen darauf schlieRen lassen, dass hier eine Be-
wegung vorliegt bzw. Personen anwesend sind. Der in
der oben genannten Schrift beschriebene multifunktio-
nale Sensor kann also aufgrund der Definition der ver-
schiedenen Bewertungsbereiche gleichzeitig die Funkti-
on einer Vielzahl einzelner Sensoren erfiillen.

[0006] Beim Stand der Technik ist vorgesehen, dass
die einzelnen Bewertungsbereiche des multifunktionalen
Sensors frei durch einen Benutzer vorgegeben werden
kénnen. Dies erfolgt dadurch, dassim Rahmen einer gra-
fischen Benutzeroberflache das von dem Sensor erfas-
ste Bild angezeigt wird und dann der Benutzer durch ein
entsprechendes Bedienelement einzelne Bewertungs-
bereiche festlegen bzw. definieren kann. Gleichzeitig
wird durch den Benutzer vorgegeben, in welcher Art und
Weise die Bildinformation des entsprechenden Bereichs
auszuwerten ist bzw. welche Funktion dieser Bereich er-
fullt. Hierdurch wird eine sehr komfortable Mdglichkeit
geschaffen, den Sensor an die tatschlichen Gegeben-
heiten anzupassen.

[0007] Eine Schwierigkeit bei der oben beschriebenen
Vorgehensweise, einzelne Bewertungsbereiche im Rah-
men einer grafischen Benutzungsoberflache zu definie-
ren, besteht allerdings darin, dass hierfir das von dem
Digitalsensor erfasste Bild an ein entsprechendes Geréat,
beispielsweise einen PC oder dergleichen Ubermittelt
werden muss. Die Sensoreinheit muss also entspre-
chende Mittel aufweisen, um eine Bildibertragung zu
ermdglichen, was einen héheren Aufwand nach sich
zieht. Insbesondere stellt eine derartige Ankopplung an
z.B. einen PC dann ein Problem dar, wenn der Sensor
an einer nur schwer zuganglichen Position angeordnet
wird, beispielsweise an der Decke einer Halle oder der-
gleichen.

[0008] Die Ubermittiung des Bildes stellt dariiber hin-
aus auch aus Datenschutzgriinden ein Problem dar, da
mit einem entsprechenden Sensor oftmals auch 6ffent-
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liche Rdume oder dergleichen iiberwachtwerden. In der-
artigen Fallen sollte ausgeschlossen werden, dass durch
Unbefugte die von dem Digitalsensor erfassten Bilder
abgegriffen werden kdnnen. Die zuvor beschriebenen
MaRnahmen, Gber welche ein Definieren einzelner Be-
wertungsbereiche ermdglicht wird, stellen allerdings ge-
rade die Grundlage dafiir dar, dass Bildinformationen von
dem Sensor abgerufen werden kdnnen.

[0009] Der vorliegenden Erfindung liegt deshalb die
Aufgabenstellung zugrunde, eine Losung anzugeben,
mit der die oben geschilderten Probleme vermieden wer-
den koénnen. Insbesondere soll bei einer derartigen mul-
tifunktionalen Sensoreinheit die Mdglichkeit bestehen,
einzelne Bewertungsbereiche oder aber auch Bereiche,
die bei dem Berechnen der Kontrollinformationen zu
ignorieren sind, zu definieren, ohne dass hierfir die Uber-
mittlung der gesamten erfassten Bildinformationen zu ei-
ner externen Einheit erforderlich wére.

[0010] Die Aufgabe wird durch ein Verfahren zum Ju-
stieren einer multifunktionalen Sensoreinheit gemaf An-
spruch 1 sowie durch eine multifunktionale Sensoreinheit
gemal Anspruch 8 geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen
der Erfindung sind Gegenstand der abhangigen Anspri-
che.

[0011] Die erfindungsgemafe Losung beruht auf dem
Gedanken, einzelne so genannte Bewertungsbereiche
oder Bereiche, welche beim Berechnen der Kontrollin-
formationen zu ignorieren sind, mit Hilfe einer so genann-
ten Positionsgeber-Einheit anzuzeigen. Bei der Positi-
onsgeber-Einheit handelt es sich vorzugsweise um ein
tragbares Gerat, welches eine optische Kennung abgibt
und von einem Benutzer derart im Bildbereich des Digi-
talsensors angeordnet wird, dass beim Auswerten der
Bildinformationen die Positionsgeber-Einheit erkannt
wird. Diese Position der Positionsgeber-Einheit wird
dann dazu genutzt, die Anordnung und rdumliche Aus-
dehnung eines Bewertungsbereich bzw. eines zu igno-
rierenden Bereichs festzulegen. Dementsprechend kann
ein Benutzer in einfacher Weise Bereiche anzeigen, die
dann von der Sensoreinheit in spezieller Weise beriick-
sichtigt bzw. bewertet werden, ohne dass er hierzu das
von dem Digitalsensor erfasste Bild sehen muss.
[0012] Erfindungsgemall wird dementsprechend ein
Verfahren zum Justieren einer multifunktionalen Senso-
reinheit vorgeschlagen, welche zum Ermitteln von Kon-
trollinformationen zur Verwendung in der Lichtsteuerung
vorgesehen ist und einen bildaufldésenden Digitalsensor,
eine dem Digitalsensor zugeordnete Optik sowie eine
Recheneinheit aufweist, welche dazu ausgebildet ist, auf
Basis der von dem Digitalsensor erfassten Bildinforma-
tionen die Kontrollinformationen zu berechnen, wobei die
Recheneinheit ferner dazu ausgebildet ist, die einem Be-
wertungsbereich zugeordneten Bildinformationen aus-
zuwerten und wobei der Bewertungsbereich ein Teilbe-
reich des von dem Digitalsensor und der Optik erfassten
gesamten Bildbereichs ist. Dabei ist vorgesehen, dass
zum Definieren eines Bewertungsbereichs oder eines
beim Berechnen der Kontrollinformationen zu ignorieren-
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den Bereichs eine Positionsgeber-Einheit in dem von
dem Digitalsensor und der Optik erfassten Bildbereich
positioniert wird und die Sensoreinheit eine von der Po-
sitionsgeber-Einheit abgegebene optische Kennung er-
fasst und auf Basis dieser erfassten Kennung einen Be-
wertungsbereich oder einen zu ignorierenden Bereich
festlegt.

[0013] Fernerwird erfindungsgeman eine multifunktio-
nale Sensoreinheit zum Ermitteln von Kontrollinformatio-
nen vorgeschlagen, wobei die Sensoreinheit einen bild-
aufldsenden Digitalsensor, eine dem Digitalsensor zu-
geordnete Optik sowie eine Recheneinheit aufweist, wel-
che dazu ausgebildet ist, auf Basis der von dem Digi-
talsensor erfassten Bildinformationen die Kontrollinfor-
mationen zu berechnen, wobei die Recheneinheit ferner
dazu ausgebildet ist, die einem Bewertungsbereich zu-
geordneten Bildinformationen zum Berechnen der Kon-
trollinformationen auszuwerten und wobei der Bewer-
tungsbereich ein Teilbereich des von dem Digitalsensor
und der Optik erfassten gesamten Bildbereichs ist. Er-
findungsgeman ist die Sensoreinheit ferner auch dazu
ausgebildet, in den erfassten Bildinformationen eine op-
tische Kennung einer sich in dem Bildbereich befindli-
chen Positionsgeber-Einheit zu erfassen und auf Basis
dieser erfassten Kennung einen Bewertungsbereich
oder einen Bereich, der beim Berechnen der Kontrollin-
formationen zu ignorieren ist, festzulegen.

[0014] Wie bereits eingangs erwahnt besteht ein be-
sonderer Vorteil der multifunktionalen Sensoreinheit
auch darin, dass verschiedene Bewertungsbereiche un-
terschiedlich analysiert werden kénnen, beispielsweise
um einerseits Helligkeitsinformationen zu erhalten und
andererseits Bewegungen zu erkennen. Vorzugsweise
ist deshalb vorgesehen, dass wahrend des Definierens
eines Bewertungsbereichs gleichzeitig auch die Uber-
mittlung einer Zusatzinformation erfolgt, wobei dann die
Sensoreinheit dazu ausgebildetist, die Bildinformationen
eines Bewertungsbereichs zum Berechnen der Kontroll-
informationen abhangig von dieser Zusatzinformation
auszuwerten. Dabei kann die Zusatzinformation bei-
spielsweise im Rahmen der optischen Kennung Uber-
mittelt werden. Alternativ hierzu kénnte diese Zusatzin-
formation allerdings auch getrennt von der optischen
Kennung, beispielsweise durch ein Funksignal oder der-
gleichen Gibermittelt werden. In jedem Fall wird allerdings
vorzugsweise wiederum hierfir die Positionsgeber-Ein-
heit verwendet. Sollte dabei die Zusatzinformation in der
optischen Kennung hinterlegt werden, so ist vorzugswei-
se vorgesehen, dass zum Anzeigen eines Bewertungs-
bereichs die Positionsgeber-Einheit ein optisches Signal
abgibt und dieses optische Signal abhéngig von der Zu-
satzinformation zusétzlich - beispielsweise im Hinblick
auf die Farbe und/oder Intensitat - modifiziert wird.
[0015] Das Definieren eines Bewertungsbereichs bzw.
eines zu ignorierenden Bereichs kann dabei beispiels-
weise dadurch erfolgen, dass mit Hilfe der Positionsge-
ber-Einheit dieser Bereich vollstdndig umrundet wird
oder dessen Eckpunkte vorgegeben werden. In diesem
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Fall kann duRerst flexibel durch einen Benutzer die An-
ordnung, GréRe oder auch die Form eines entsprechen-
den Bereichs vorgegeben werden. In einer alternativen,
insbesondere einfachen Variante ware es allerdings
auch denkbar, dass die Position der Positionsgeber-Ein-
heit das Zentrum eines entsprechenden Bereichs vorgibt
und dieser dann sich in einem gewissen Umkreis von
diesem Zentrum erstreckt.

[0016] Die gemaR der vorliegenden Erfindung zum
Einsatzkommende Positionsgeber-Einheit ist wie bereits
erwahnt derart ausgestaltet, dass sie in einer einfachen
Weise durch einen Benutzer gehandhabt werden kann.
Es sollte sich also insbesondere um ein tragbares Gerat
handeln, welches zur Abgabe eines optischen Signals
ausgebildet ist. Denkbar hierflr ware beispielsweise ein
Gerat in Art einer Taschenlampe, wobei das optische
Signal dann entsprechend durch die Elektronik modifi-
ziert wird, um die Zusatzinformation zu tbermitteln. Al-
lerdings ware auch die Verwendung eines Mobiltele-
phongeréats oder dergleichen denkbar, welches zum Dar-
stellen eines Signals auf dem Display ausgebildet ist.
[0017] Nachfolgend soll die Erfindung anhand der bei-
liegenden Zeichnung naher erlautert werden. Es zeigen:

schematisch einen Raum, in dem eine multi-
funktionale Sensoreinheit zum Einsatz
kommt;

Figur 1

Figur2 das von dem bildauflésenden Digitalsensor
der Sensoreinheit erfasste Bild bei einer Deck-
enmontage; und

Figur 3  die erfindungsgemafle Vorgehensweise zum
Festlegen der Bewertungsbereiche bei dem

Anwendungsbeispiel der Figuren 1 und 2.

[0018] Die grundsatzliche Funktionsweise einer multi-
funktionalen Sensoreinheit soll zunachst anhand der Fi-
guren 1 und 2, welche ein Anwendungsbeispiel darstel-
len, erlautert werden. Ergénzend hierzu wird beispiels-
weise auf die bereits erwahnte WO 2011/124722 A1 ver-
wiesen.

[0019] Bei dem Anwendungsbeispiel der Figuren 1
und 2 sollen die innerhalb eines Raums 100 angeordne-
ten Leuchten 107 bis 109 in geeigneter Weise angesteu-
ert werden, wobei der Raum 100 ein Fenster 101, Gber
welches AufRenlicht eintreten kann, sowie eine Tir 102
aufweist. An dem Fenster 101 ist eine steuerbare Blend-
schutzeinrichtung in Form einer Jalousie 103 angeord-
net. Die Steuerung der Leuchten 107 bis 109 sowie der
Jalousie 103, der sogenannten Aktoren, erfolgt durch ei-
ne Lichtsteuereinheit 110, welche Uber - hier nicht nédher
dargestellte - Steuerleitungen mit den Aktoren verbun-
den ist. Die Ansteuerung erfolgt hierbei auf Basis von
Kontrollinformationen, welche (ber den aktuellen Istzu-
stand der Raumbeleuchtung informieren.

[0020] Im dargestellten Beispiel ist nunmehr er-
wiinscht, dass verschiedene Bereiche des Raums 100
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in unterschiedlicher Weise ausgeleuchtet werden. So ist
beispielsweise zundchst auf der Oberflache 106 eines
Tischs 105 eine erste Helligkeit erwlinscht, welche das
Arbeiten ermoglicht. Im Bereich der Eingangstiire 102
hingegen soll eine andere, zweite Helligkeit vorliegen.
SchlieBlich soll auch noch ein bestimmter Bereich der
Wand gezielt mit einer dritten Helligkeit ausgeleuchtet
werden, um beispielsweise ein daran befindliches Bild
oder allgemein ein Objekt in besonderer Weise auszu-
leuchten. Dabei soll der Einfluss des durch das Fenster
101 einfallenden Lichts beriicksichtigt werden. Gleich-
zeitig soll die Aktivierung der Leuchten 107 bis 109 nur
dann erfolgen, wenn eine Person den Raum 100 betritt
bzw. sich in dem Raum befindet.

[0021] Zur Lésung dieser Aufgabenstellung ware bei
Verwendung von Einzelsensoren eine Vielzahl von Sen-
soren erforderlich, welche einerseits auf die verschiede-
nen Bereiche gerichtet werden und andererseits die An-
wesenheit einer Person erkennen. Mit Hilfe der multi-
funktionalen Sensoreinheit hingegen kénnen alle zuvor
genannten Aufgaben von einer einzigen Einheit erfillt
werden.

[0022] Diese Sensoreinheit ist bei dem Beispiel von
Figur 1 an der Decke des Raums 100 angeordnet. Sie
erfasst nicht einfache Helligkeitswerte sondern stattdes-
sen ein - moglichst vollstandiges - Bild des Raums 100
und berechnet auf Basis der Bildinformationen dann die
erforderlichen Kontrollinformationen. Die Sensoreinheit
10 weist hierflir drei wesentliche Komponenten auf, einen
bildauflésenden Digitalsensor, eine dem Digitalsensor
zugeordnete Optik sowie eine Recheneinheit, welche auf
Basis der Bildinformationen die Kontrollinformationen
berechnet.

[0023] Die Optikder Sensoreinheit 10 isthierbeiderart,
dass ein mdglichst grof3er Bildbereich erfasst wird. Ins-
besondere beinhaltet die Optik ein Weitwinkelobjektiv,
beispielsweise eine sogenannte Fisheye-Optik. Bei der
Deckenmontage wird hierbei nahezu der gesamte Raum
erfasst, wie in Figur 2 erkennbar ist. Dieses von dem
bildaufldsenden Digitalsensor erfasste Bild wird dann an
die Recheneinheit weitergeleitet, welche das Bild bewer-
tet bzw. analysiert und darauf basierend die Kontrollin-
formationen ermittelt und an die Lichtsteuereinheit 110
Ubertragt. Hierbei wird allerdings nicht der gesamte Bild-
bereich ausgewertet. Stattdessen werden einzelne so-
genannte Bewertungsbereiche definiert, welche naher
untersucht werden, um die gewiinschten Kontrollinfor-
mationen zu erhalten.

[0024] Ausgehend von der oben geschilderten Aufga-
benstellung werden dementsprechend im vorliegenden
Fall vier Bewertungsbereiche definiert, welche durch die
Recheneinheit ndher analysiert werden:

* der erste Bewertungsbereich A umfasst hierbei die
Oberflache 106 des Tischs 105;

* ein zweiter Bereich B umfasst den Eingangsbereich
in der Nahe der Tir 102;
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e ein dritter Bereich C umfasst jenen Bereich der
Wand, der - wie zuvor erwahnt - speziell ausgeleuch-
tet werden soll;

e zurBericksichtigung des AulRenlichts wird ferner ein
vierter Bereich D definiert, der das Fenster 101 mit
der daran angeordneten Jalousie 103 umfasst.

[0025] Die Recheneinheit der erfindungsgemalen
Sensoreinheit bewertet nunmehr also die den vier Be-
wertungsbereichen A bis D zugeordneten Bildinforma-
tionen, wahrend hingegen die weiteren Bereiche des ins-
gesamt erfassten Bilds ignoriert werden. Der Aufwand
bei der Verarbeitung der Bilddaten kann hierdurch deut-
lich reduziert werden. Die Ergebnisse der Bilddatenver-
arbeitung werden dann als Kontrollinformationen an die
Lichtsteuereinheit 110 Gbermittelt. Bei der Bewertung
des ersten Bereichs A, der mit einer gewlinschten Hel-
ligkeit ausgeleuchtet werden soll, ermittelt dementspre-
chend die Recheneinheit die in dem Bereich A vorliegen-
de Helligkeit und gibt diese als Kontrollinformation bzw.
Istwert an die Lichtsteuereinheit 110 weiter. In gleicher
Weise werden auch die Bilddaten des Bereichs C zum
Erhalten eines Helligkeits-Istwerts ausgewertet.

[0026] Der zweite Bereich B hingegen wird durch die
Recheneinheitin zweierlei Hinsicht ausgewertet. Zum Ei-
nen wird auch hier die Helligkeit ermittelt, da hier die Aus-
leuchtung des Bereichs mit einer anderen Helligkeit ge-
wiinscht ist. Zum Anderen allerdings werden die Bildda-
ten auch dahingehend analysiert, ob die Bewegung eines
Objekts festgestellt wird. Das heil’t, die Recheneinheit
liefert nach Analyse der Bilddaten des Bereichs C sowohl
Informationen, die von einem klassischen Helligkeitssen-
sor zur Verfligung gestellt werden, als auch Informatio-
nen, welche von einem Anwesenheits- oder Bewegungs-
sensor zur Verfliigung gestellt werden.

[0027] SchlieBlich analysiert die Recheneinheit auch
die dem Bereich D zugehdrigen Bildinformationen, um
Kontrollinformationen bzgl. des einfallenden AuRenlichts
zuerhalten. Die Gesamtheitdieser Kontrollinformationen
- nicht jedoch die urspriingliche Bildinformation - wird an
die Steuereinheit 110 weitergeleitet, welche dann darauf
basierenddie Lichtquellen 107 bis 109 sowie die Jalousie
103 ansteuert.

[0028] Einbesonderer Vorteil der Sensoreinheit 10 be-
steht dabei darin, dass die Bewertungsbereiche, welche
von der Recheneinheit analysiert werden, frei innerhalb
des erfassten Bildbereichs definiert werden kdnnen. Die
Anzahl, Form, Grof3e als auch Position der Bewertungs-
bereiche kann in beliebiger Weise variiert und je nach
Wunsch durch einen Benutzer vorgegeben werden. Da-
bei kénnen die Bewertungsbereiche selbstverstandlich
auch Uberlappen. Das heil3t, das System ist in komfor-
tabler und einfacher Weise an unterschiedlichste Situa-
tionen oder Wiinsche hinsichtlich der Beleuchtungs-
steuerung anpassbar, ohne dass die Sensoreinheit neu
positioniert werden misste.

[0029] Zum Definieren der verschiedenen Bewer-
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tungsbereiche A bis D war bislang vorgesehen, die Sen-
soreinheit 10 mit einer separaten Konfigurationseinheit,
beispielsweise einem PC zu verbinden. Dies konnte bei-
spielsweise im Rahmen einer USB-Verbindung vorge-
nommen werden, wobei die Sensoreinheit 10 hierzu ei-
nen entsprechenden Anschluss aufwies. Im Rahmen ei-
ner grafischen Benutzeroberfliche wurde dann bei-
spielsweise das insgesamtvon dem Sensor erfasste Bild
dargestellt, wobei dann durch den Benutzer die einzel-
nen Bereiche markiert werden und ihnen bestimmte
Funktionen zugeordnet werden konnten. So konnte - wie
zuvor beschrieben - festgelegt werden, ob ein bestimm-
ter Bereich in erster Linie zur Ermittlung von Helligkeits-
informationen benutzt werden soll und/oder einer Ermitt-
lung von Informationen bezliglich der Anwesenheit von
Personen dient.

[0030] Das fir eine derartige Justierung der Sensor-
einheit 10 vorgesehene Verbinden mit einem PC kann
allerdings recht aufwendig sein, insbesondere wenn sich
die Sensoreinheit 10 an einer nur schwer zuganglichen
Position, beispielsweise einer Decke eines hohen
Raums befindet. Dariiber hinaus stellt das Ubermitteln
von Bildinformationen von der Sensoreinheit 10 zu einem
anderen Gerat auch grundsétzlich ein Problem dar, da
aus Datenschutzgriinden vermieden werden sollte, dass
entsprechende Bilddaten von unbefugten Personen ab-
gegriffen werden kénnen. Allerdings wirde das Vorhan-
densein beispielsweise des oben genannten USB-An-
schlusses oder einer anderen Schnittstelle zur Bildiber-
tragung fur Dritte bereits grundsatzlich Méglichkeiten er-
offnen, entsprechende Daten zu erhalten.

[0031] Mitder vorliegenden Erfindung wird zur Lésung
dieses Problems eine neuartige Vorgehensweise zum
Definieren der Bewertungsbereiche vorgeschlagen, bei
der das Ubermitteln von Bildinformationen nicht mehr er-
forderlich ist. Die Sensoreinheit 10 kann also derart ge-
staltet werden, dass sie grundsatzlich keine Bildinforma-
tionen nach aufen gibt. Stattdessen werden die Bildin-
formationen intern verarbeitet und lediglich die daraus
abgeleiteten Anwesenheits- und/oder Helligkeitsinfor-
mationen ausgegeben. Diese erfindungsgeméafie Lo6-
sung soll nachfolgend anhand von Figur 3 ndher erlautert
werden.

[0032] Dererfindungsgemafle Gedanke beruhtaufder
Idee, mittels einem von einem Benutzer handhabbaren
Geréts der Sensoreinheit 10 anzuzeigen, welche Berei-
che zum Ermitteln der Steuerinformationen analysiert
werden sollen. Dieses Gerat, welches nachfolgend als
Positionsgeber-Einheit bezeichnet wird und in Figur 3 mit
dem Bezugszeichen 20 versehen ist, zeigt der Sensor-
einheit 10 auf optischem Wege an, an welcher Stelle in-
nerhalb des Raums bzw. des von der Optik der Senso-
reinheit 10 erfassten Bereichs sich diese Bewertungsbe-
reiche befinden und kann auch dazu genutzt werden,
naher zu definieren, in welcher Weise diese Bewertungs-
bereiche ausgewertet werden sollen. Es handelt sich al-
so insbesondere um ein tragbares Gerat, welches ein
optisches Signal bzw. eine optische Kennung abgibt,
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welche von der Sensoreinheit 10 erkannt wird.

[0033] In einem einfachen Ausfihrungsbeispiel kann
es sich hierbei um ein Geréat ahnlich einer Taschenlampe
handeln, welches von dem Benutzer betatigt wird und
dann ein Lichtsignal abgibt. Entsprechend der schema-
tischen Darstellung von Figur 3 kann dann der Benutzer
beispielsweise die Positionsgeber-Einheit 20 im Bereich
des Tischs 105 positionieren und insbesondere am Um-
fang der Tischflache 106 entlang bewegen, wie dies
durch den gestrichelten Pfeil dargestellt ist. Die Senso-
reinheit 10, genauer gesagt die Recheneinheit zum Ana-
lysieren der Bildinformationen - erkennt die Position die-
ser Positionsgeber-Einheit 20 bzw. zeichnet die Bewe-
gung der Einheit 20 auf und interpretiert dies dahinge-
hend, dass der von der Positionsgeber-Einheit 20 um-
rundete Bereich einen speziell zu beriicksichtigen Be-
wertungsbereich - hier den Bereich A - darstellt. In glei-
cher Weise kdnnen mit Hilfe der Positionsgeber-Einheit
20 dann auch die weiteren Bewertungsbereiche B bis D
angezeigt werden.

[0034] Vorzugsweise ist die Positionsgeber-Einheit 20
derart ausgestaltet, dass erganzend zu der von der Sen-
soreinheit 10 erfassten Ortsinformation eine weitere Zu-
satzinformation Gbermittelt wird, welche die Funktion des
jeweils angezeigten Bereichs ndher definiert. Wie oben
erwahnt sollen in der Regel unterschiedliche Bereiche
auch in unterschiedlicher Weise bewertet werden, wes-
halb zu einer vollstdndigen Definition eines Bewertungs-
bereichs es auch erforderlich ist, der Sensoreinheit 10
mitzuteilen, wie bzw. in welcher Weise die Bildinforma-
tionen des jeweiligen Bereichs zu bewerten sind.
[0035] Dabeiwaren zwei unterschiedliche Mdglichkei-
ten zum Ubermitteln dieser Zusatzinformationen denk-
bar. Eine erste Variante besteht darin, die optische Ken-
nung, also das von der Positionsgeber-Einheit 20 abge-
gebene Licht zu modifizieren, wobei diese Modifikation
dann auch die Zusatzinformation beinhaltet. Beispiels-
weise kdnnte durch eine Veranderung des zeitlichen Ver-
laufs der Intensitat des Lichts die Zusatzinformation co-
diert werden. Auch eine entsprechende Farbverande-
rung des abgegebenen Lichts ware denkbar, um die Zu-
satzinformation zu tbermitteln. An der Positionsgeber-
Einheit 20 sind in diesem Fall entsprechende Auswahl-
schalter oder Bedienelemente vorhanden, welche nicht
nur die generelle Abgabe der optischen Kennung akti-
vieren sondern dartber hinaus auch dem Benutzer die
Moglichkeit eréffnen, den Inhalt dieser Zusatzinformation
auszuwahlen. Dabei kann die Zusatzinformation durch-
aus auch angeben, dass der entsprechende Bereich hin-
sichtlich seiner Helligkeitswerte und im Hinblick auf eine
evtl. Bewegung oder Anwesenheit von Personen ausge-
wertet werden soll, wie dies bei dem Bereich B der Fall
sein soll.

[0036] Alternativ zu einer Codierung der Zusatzinfor-
mation Uber die Lichtabgabe ware es allerdings auch
denkbar, dass die Zusatzinformation getrennt von der
optischen Kennung Ubermittelt wird. Selbstverstandlich
ist auch hier eine drahtlose Ubermittlung der Zusatzin-
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formation vorgesehen, weshalb sich in erster Linie die
Ubermittlung von Funkt- oder Infrarotsignalen anbieten
wirde.

[0037] Mit Hilfe dieser Zusatzinformation kann dabei
im Ubrigen nicht nur festgelegt werden, ob ein entspre-
chend definierter Uberwachungsbereich im Hinblick auf
seine Helligkeit und/oder die Anwesenheit von Personen
analysiert werden soll. Selbstverstandlich bestiinde auch
die Mdglichkeit, speziell Bereiche zu markieren, die
grundsatzlich von einer Bewertung durch die Sensorein-
heit 10 ausgeschlossen werden sollen. Auf diesem Wege
waére es beispielsweise auch denkbar, zuvor definierte
Bewertungsbereiche wieder zu lI6schen.

[0038] Des Weiteren kann die Ubermittlung der Zu-
satzinformation auch dazu genutzt werden, einen Ju-
stier- bzw. Konfigurationsmodus der Sensoreinheit 10 zu
starten. Bei Erfassen der optischen Kennung bzw. bei
Empfang einer entsprechenden Startinformation kann
dann die Sensoreinheit 10 in einen Konfigurationsmodus
wechseln, in dem durch den Benutzer dann wie zuvor
beschrieben die verschiedenen Bewertungsbereiche
vorgegeben werden kdnnen. Dabei ist gemaR einem be-
sonders bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel vorgesehen,
dass durch die Sensoreinheit 10 eine Riickmeldung fur
den Benutzer dahingehend erfolgt, ob das jeweilige De-
finieren eines Bereichs bzw. eines zu ignorierenden Be-
reichs erfolgreich war. Dies kénnte beispielsweise mit
Hilfe entsprechender Status-LEDs, die an dem Gehause
der Sensoreinheit 10 angeordnet sind, signalisiert wer-
den. Auch kénnte mit Hilfe derartiger LEDs angezeigt
werden, dass sich die Sensoreinheit 10 in dem Konfigu-
rationsmodus befindet.

[0039] Durchdiezuvorbeschriebene Vorgehensweise
wird also vermieden, dass die Sensoreinheit 10 Uber ein
Kabel miteinem externen Gerat verbunden werden muss
und ferner vollstdndige Bildinformationen Ubermittelt
werden. Der Benutzer muss stattdessen lediglich die Po-
sitionsgeber-Einheit 20 aktivieren und dann den fir die
Lichtsteuerung interessanten Bereich markieren. Diese
Art der Justierung der Sensoreinheit 10 ist sehr einfach
und schnell durchzufiihren und kann jederzeit ohne gro-
Ren Aufwand neu vorgenommen werden, wenn aufgrund
vorgenommener Anderungen innerhalb des Raums eine
neue Festlegung der Bewertungsbereiche erforderlich
ist.

[0040] Bei der zuvor beschriebenen Variante war vor-
gesehen, dass zum Definieren bzw. Festlegen eines Be-
wertungsbereichs dieser durch die Positionsgeber-Ein-
heit 20 vollstdndig umrundet werden muss. Alternativ
hierzu ware es allerdings auch denkbar, mit Hilfe der Po-
sitionsgeber-Einheit 20 lediglich dessen Eckpunkte bzw.
Ecken anzuzeigen, wie dies in Figur 3 bei dem Bereich
B dargestelltist. Indiesem Fall wiirde die Positionsgeber-
Einheit 20 einzeln an den Eckpunkten angeordnet und
jeweils kurz aktiviert werden (alternativ hierzu kénnte
dann jeweils an diesen Stellen eine kurze Zusatzinfor-
mation in der oben beschriebenen Weise tbermittelt wer-
den), wobei dann nach Abschluss dieser Prozedur der
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jeweilige Bereich von der Sensoreinheit 10 selbst fest-
gelegt wird. SchlieBlich ware in einer besonders einfa-
chen Variante auch denkbar, dass die Positionsgeber-
Einheit 20 lediglich an einer einzigen Stelle positioniert
wird, welche dann jeweils das Zentrum des entsprechen-
den Bereichs bildet. Innerhalb einer gewissen Umge-
bung, deren Erstreckung beispielsweise wiederum durch
eine entsprechende Zusatzinformation vorgegeben wer-
den kdnnte, liegt dann der jeweilige Bewertungsbereich.
Das heil3t, in diesem Fall ist zum Definieren eines be-
stimmten Bereichs die Positionsgeber-Einheit nur an ei-
ner einzigen Stelle anzuordnen. Die grofite Freiheit bei
der Gestaltung der Grof3e und Form eines Bewertungs-
bereichs besteht allerdings bei der eingangs beschrie-
benen Vorgehensweise, bei der ein Bereich vollstandig
umrundet wird.

[0041] Die erfindungsgemale Vorgehensweise zum
Definieren der raumlichen Ausgestaltung eines Bewer-
tungsbereichs ist im Ubrigen auch dann sinnvoll, wenn
lediglich ein einziger Bewertungsbereich definiert wer-
den soll. Ein vorteilhaftes Anwendungsbeispiel stellt eine
automatisierte Stralenbeleuchtung dar, mit deren Hilfe
z.B. der Bereich eines Fulligdngerlibergangs bei Anwe-
senheit von Personen verstarkt beleuchtet werden soll.
In diesem Fall kommen in der Regel Sensoren zum Ein-
satz, die ein deutlich gréReres Blickfeld umfassen als
den eigentlichen Fullgangeriibergang, wobei dann der
Sensor wiederum derart konfiguriert bzw. justiert werden
sollte, dass lediglich Personen im Bereich des Uber-
gangs sowie im ndheren Umfeld davon detektiert wer-
den. Auch in diesem Fall kann in einfacher Weise ein
entsprechender Bewertungsbereich definiert werden, in
dem mit Hilfe der Positionsgeber-Einheit der entspre-
chend gewiinschte Bereich umrundet wird. Dies ist sehr
einfach und schnell durchzufiihren, wobei wiederum auf
eine unmittelbare Verbindung zu dem Sensor verzichtet
werden kann.

[0042] Abschliefend ist anzumerken, dass alternativ
zur Verwendung eines separaten Gerats als Positions-
geber-Einheit auch denkbar ware, hierzu ein entspre-
chendes Gerat mit einem Display zu verwenden, lber
das dann optische Informationen angezeigt werden, die
von der Sensoreinheit erkannt und entsprechend bewer-
tet werden. Insbesondere ware die Benutzung eines Mo-
bilfunktelephons oder dergleichen denkbar, da ein der-
artige Gerat oftmals in der Lage ist, eine optische Infor-
mation mit ausreichender Helligkeit auf dem Display an-
zuzeigen und dariiber hinaus auch ggf. die entsprechen-
den Anderungen in dem optischen Signal, welche farb-
licher oder zeitlicher Natur sind, vorzunehmen, um die
Zusatzinformation zu Ubermitteln. Durch ein entspre-
chendes Anwenderprogramm auf dem Telefon kann die-
ses also in einfacher Weise als erfindungsgeméafie Po-
sitionsgeber-Einheit genutzt werden.
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Patentanspriiche

1.

Verfahren zum Justieren einer multifunktionalen
Sensoreinheit (10), welche zum Ermitteln von Kon-
trollinformationen zur Verwendungin der Lichtsteue-
rung vorgesehen ist und aufweist:

a) einen bildauflésenden Digitalsensor,

b) eine dem Digitalsensor zugeordnete Optik so-
wie

c) eine Recheneinheit, welche dazu ausgebildet
ist, auf Basis der von dem Digitalsensor erfas-
sten Bildinformationen die Kontrollinformatio-
nen zu berechnen, wobei die Recheneinheit fer-
ner dazu ausgebildet ist, zum Berechnen der
Kontrollinformationen die mindestens einem
Bewertungsbereich (A, B, C, D) zugeordneten
Bildinformationen auszuwerten, wobei der Be-
wertungsbereich (A, B, C, D) ein Teilbereich des
von dem Digitalsensor und der Optik erfassten
gesamten Bildbereichs ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass zum Definieren eines Bewertungsbe-
reichs (A, B, C, D) oder eines beim Berechnen
der Kontrollinformationen zu ignorieren Be-
reichs

« eine Positionsgeber-Einheit (20) in dem
von dem Digitalsensor und der Optik erfas-
sten Bildbereich positioniert wird und

« die Sensoreinheit (10) eine von der Posi-
tionsgeber-Einheit (20) abgegebene opti-
sche Kennung erfasst und auf Basis dieser
erfassten Kennung einen Bewertungsbe-
reich oder einen Bereich, der beim Berech-
nen der Kontrollinformationen zu ignorieren
ist, festlegt.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Sensoreinheit (10) dazu ausgebildet ist, die
Bildinformationen eines Bewertungsbereichs (A, B,
C, D) zum Berechnen der Kontrollinformationen ab-
hangig von einer Zusatzinformation auszuwerten,
wobei die Ubermittlung der Zusatzinformation zeit-
gleich mitdem Positionieren der Positionsgeber-Ein-
heit (20) erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Zusatzinformation in der von der Positions-
geber-Einheit (20) abgegebenen optischen Ken-
nung hinterlegt ist.

Verfahren nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass zum Hinterlegen der Zusatzinformation in der
optischen Kennung ein von der Positionsgeber-Ein-
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heit (20) abgegebenes optisches Signal insbeson-
dere hinsichtlich der Farbe und/oder Intensitat mo-
difiziert wird.

Verfahren nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Ubermittlung der Zusatzinformation durch
ein Funk- oder Infrarotsignal erfolgt.

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass zum Definieren eines Bewertungsbereichs (A,
B, C, D) oder eines beim Berechnen der Kontrollin-
formationen zu ignorieren Bereichs dieser mit der
Positionsgeber-Einheit (20) vollstdndig umrundet
wird oder mit Hilfe der Positionsgeber-Einheit (20)
dessen Eckpunkte festgelegt werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,

dass zum Definieren eines Bewertungsbereichs (A,
B, C, D) oder eines beim Berechnen der Kontrollin-
formationen zu ignorieren Bereichs die Sensorein-
heit (10) die Position der Positionsgeber-Einheit (20)
als Zentrum des entsprechenden Bereichs festlegt.

Multifunktionale Sensoreinheit (10) zum Ermitteln
von Kontrollinformationen zur Verwendung in der
Lichtsteuerung,

wobei die Sensoreinheit (10) aufweist:

a) einen bildauflésenden Digitalsensor,

b) eine dem Digitalsensor zugeordnete Optik so-
wie

c) eine Recheneinheit, welche dazu ausgebildet

ist, auf Basis der von dem

Digitalsensor erfassten Bildinformationen die Kon-
trollinformationen zu berechnen, wobei die Rechen-
einheit ferner dazu ausgebildet ist, zum Berechnen
der Kontrollinformationen die mindestens einem Be-
wertungsbereich (A, B, C, D) zugeordneten Bildin-
formationen auszuwerten, wobei der Bewertungs-
bereich (A, B, C, D) ein Teilbereich des von dem
Digitalsensor und der Optik erfassten gesamten
Bildbereichs ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Sensoreinheit (10) dazu ausgebildet ist, in
den erfassten Bildinformationen eine optische Ken-
nung einer sich in dem Bildbereich befindlichen Po-
sitionsgeber-Einheit (20) zu erfassen und auf Basis
dieser erfassten Kennung einen Bewertungsbereich
oder einen Bereich, der beim Berechnen der Kon-
trollinformationen zu ignorieren ist, festzulegen.

Sensoreinheit nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoreinheit (10) dazu ausgebildet ist,
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10.

1.

12.

13.

14.

eine Zusatzinformation zu erfassen, durch welche
definiert wird, in welcher Weise die Bildinformatio-
nen eines Bewertungsbereichs (A, B, C, D) zum Be-
rechnen der Kontrollinformationen ausgewertet wer-
den.

Sensoreinheit nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Sensoreinheit (10) dazu ausgebildet ist, die
Zusatzinformation aus der optischen Kennung der
Positionsgeber-Einheit (20) abzuleiten.

Sensoreinheit nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Sensoreinheit (10) eine Empfangseinheit
aufweist, welche dazu ausgebildet ist, die Zusatzin-
formation getrennt vom Erfassen der optischen Ken-
nung, insbesondere in Form eines Funk- oder Infra-
rotsignals zu empfangen.

System zur Lichtsteuerung, aufweisend eine multi-
funktionale Sensoreinheit (10) nach einem der An-
spriiche 8 bis 11 sowie eine tragbare Positionsge-
ber-Einheit (20).

System nach Anspruch 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass die tragbare Positionsgeber-Einheit (20) ein
Mobilfunkgerat ist.

System nach Anspruch 12 oder 13,

dadurch gekennzeichnet,

dass es sich um ein System zur Steuerung einer
StraRenbeleuchtung handelt.
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